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(57) Es werden ein Verfahren und eine Vorrichtung vorge 
^ schlagen. mit denen man die Ausrichtung e.ner Strahl- 
oharakteristik aines Objektsensors (10) uterpnifan kann 
Besonders geeignet ist die Erfindung zur Uberpnifung , der 
Ausrichtung einer Strahlcharakterist.k e.nes Objektsen- 
sors der in der zu uberprufenden Ebene ke.ne sensorei- 
qcnc Winkclauflosung bcsitzt. Die erfindungsgcma&e 
Vorrichtung besitzt einen Reflektor (11). der beispielswej- 
se an zwei synchron drehbaren Radern (12a, 12b) derart 
befestigt ist. daft er mit seiner wirksamen Reflex.onsfla- 
che stets in Richtung des Objektsensors (10) zeigl Zur 
Durchfuhrung des Verfahrens w.rd der Reflektor (11) auf 
einer determinierten Bahn, vorzugswe.se der sich bei die- 
ser Vorrichtung ergebenden Kreisbahn, bewegt, so da IS 
sich unterschiedliche Entfernungen d(t) und untersch.ed- 
liche Winkelstellungen tft) zwischen dem Objektsensor 
(10) und dem Reflektor (11) ergeben. Anhand der herlert- 
baren oeometrischen Beziehungen sowie einer Bestim- 
" mung eineTfntensitat einer Mefiwelle lafct sich d,e Aus- 
^ richtung des Objektsensors uberprufen. 
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Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren sowie 
eine Vorrichtung zur Uberprufung der Ausrichtung einer 
Strahlcharakteristik eines Objektsensors. Mil dem Begriff 5 
Objektsensor werden dabei im folgenden Mittel odcr Vor- 
richtungen bezeichnet, die mil Hilfe von Radar-, Laser-, In- 
fraroi-, Ultraschall- oder anderen Wellen Objekre detektie- 
ren und zumindesr deren EnLfernung zu einctn Bezugspunkt 
bestimmen konnen. Insbesondere betrifft die Erfindung ein to 
Verfahren sowie eine Vorrichtung zur Uberprufung einer 
vertikalen Ausrichtung eines in dieser Ebene nicht winkel- 
auflosenden Radarsensors, der in oder an einem Kraftfahr- 
zeug monliert ist. Jedoch ist der Anwendungsbereich der Er- 
findung nicht allein auf diese Verwendung beschrankt. 15 

Aus zahlreichcn Veroffentlichungen, beispielsweise aus 
"Adaptive Cruise Control - System Aspects and Develop- 
ment Trends" von Winner, Wittc ct al„ vcroffcntlicht auf der 
SAE 1996 in Detroit, ist mittlerweile bekannt, Kraftfahr- 
zeuge init einctn Objektsensor auszurusten. Ein soldier Ob- 20 
jektsensor kann beispielsweise als Radar-, Laser-, Infrarot- 
oder audi Ultraschalisensor realisiert sein und dient dazu, 
Hindernissc, die sich im Fahrtweg oder in der Umgebung 
des Kraft fahrzeugs befinden, zu detektieren. Ublicherweise 
wird dabei zuiuindest audi eine Entfernung des Hindemis- 25 
ses zum Kraft fahrzeug bestinunt. Anwendung finden solche 
Objektscnsoren beispielsweise entsprechend der oben ge- 
nanntcn Veroffentlichung im Rahnten adaptiver Fahrge- 
schwindigkeitsregclungen. Weitere Anwendungsgebiete 
sind Einparkhilfen, Spurwechselhilfen, Kollisionswarnsy- 30 
stem odcr audi Verfahren und Vorrichtungen, mil denen 
eine Geschwindigkeit des Kraftfahrzeugs ubcr Grund meB- 
bar ist. All diesen Aiiwendungsgebieten ist gemeinsam, daB 
der verwendetc Objektsensor hinreichend exakt justicrt sein 
muB, damit seine "Blickrichtung" mit einer zu ubcrwachen- 3.S 
den oder zu vcrniessenden Richtung ubereinslimmt. Unter 
Justierung des Objektsensors werden dabei ini nachfolgen- 
den Mittel und Verfaliren verstanden, mit denen die Strahl- 
charakteristik des Objektsensors in eine gewunschte Rich- 
tung ausgerichict wird oder ausgerichtet worden ist. 40 

Besitzt ein soldier Objektsensor die Fahigkeit, bei einem 
detektierten Objekt auch dessen Richtung zu bestiininen, 
d. h. besitzt er cine Winkelauflosung, kann diese Fahigkeit 
zur Uberpriifung einer korrekten Ausrichtung genutzt wer- 
den. Nicht zuletzt aus Kostengriinden ist eine solche Fahig- 45 
keit jedoch in der Regel nur dort realisiert, wo sie auch tat- 
sachlich benotigt wird. Demenlsprechend gibt es zahlrciche 
Anwendungsfalle, in denen die Ausrichtung cines Objekt- 
sensors nichl anhand einer sensorcigencn Fahigkeit zur 
Richtungsbesiinunung uberprufbar ist. Im Fall deroben gc- 50 
nnnnlen Vcrofl'cntlichung trifft dies beispielsweise auf die 
vertikale Ausrichtung des dort genannten Objektsensors zu. 
Jedoch ist eine Uberprufung auch der vertikalen Ausrich- 
tung beispielsweise bei der Moniage eines solchcn Objekt- 
sensors im Werk unci auch nach jeder Auswechslung oder 55 
Reparatur in der Werkstatt erfordcrlich. 

Bei bisher bekannten Verfahren zur Uberprufung der ver- 
tikalen Ausrichtung (Elevation) eines solchen Objektsen- 
sors wird eine McBsonde oder ein Reflektor in gewunschter 
Hone gegenubcr deni Objektsensor positioniert. Dann wird 60 
die Ausrichtung der Strahlcharakteristik des Objektsensors 
so eingesielll. daB die MeBsonde oder der Reflektor mil ma- 
ximalcr Sendeleisiung bcleuchtet werden. Bei Vcrwendung 
eines Reflekiors kann dies daran uberpruft werden, daB in 
einem solchcn Fall bei unvcranderter Position des Rcflck- 65 
tors die Empfangsleistung am Objektsensor maximal sein 
muB. Nachteil dieses Verfahrens isl. daG der Verlauf der 
Sendeleisiung ubcr dem Elcvationswinkel des Objektsen- 



sors im Bereich des Maximums rclativ flach ist. Damit ist 
eine Detektion des jeweiligen Maximums sehr ungenau und 
kann zu einer nicht unbedeutenden Fehljustierung des Ob- 
jektsensors in der vertikalen Richtung full ren. Dies wie- 
derum wirkt sich in dem beschriebenen Anwendungsfall 
auch nachieilig auf die Gutc der horizontalcn Winkelaufld- 
sung des Objektsensors aus. Darubcr hinaus konnen bei ei- 
ner vertikalen Fehistellung des Objektsensors unerwunschte 
und nachteilige Zielverluste auftreten. 

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es dementspre- 
chend, ein Verfahren und eine darauf basierende Vorrich- 
tung anzugeben, mit dem bzw. mit der auf einfache und ko- 
stengunstige Weise eine zuverlassige Uberprufung der Aus- 
richtung einer S trail Icharakteristik eines Objektsensors 
moglich ist. Insbesondere sollen das Verfahren bzw. die Vor- 
richtung gerade dann geeignet sein, wenn der Objektsensor 
in der zu uberprufenden Ebene keine Winkelauflosung be- 
sitzt. Vorzugswcise soli mit dem Verfahren bzw. der Vor- 
richtung auf einfache und kostengunslige Weise eine verti- 
kale Ausrichtung einer Strahlcharakteristik eines Kraftfahr- 
zeug-Radarsensors uberprufbar sein. 

ErfindungsgemaB wird diese Aufgabe durch eine Vorrich- 
tung nach Anspruch 6 gelost. Die Vorrichtung enthalt einen 
Referenzreflektor fur von dem Objektsensor ausgesendete 
MeBwellen, der auf einer delerminierlen Bahn bewegbar ist. 
Dabei ergeben sich auf dieser Bahn unterschiedliche Entfer- 
nungen d(t) und unterschiedliche Winkellagen y(t) zwischen 
dem Objektsensor und dent Referenzreflektor. Vorzugs- 
weise ist der Referenzreflektor auf einer Kreisbahn beweg- 
bar, deren Radius R in der Ebene liegt, in der die Ausrich- 
tung der Strahlcharakteristik des Objektsensors uberpruft 
werden soli. 

Weitere bevorzugte Ausgestaltungen der erfuidungsge- 
inaBen Vorrichtung ergeben sich aus den Untcranspruchen. 

Ferner wird die Aufgabe erfindungsgemaB auch durch das 
Verfahren nach Anspruch 1 gelost. Ein Referenzreflektor 
wird auf einer determinierten Bahn, vorzugswcise einer 
Kreisbahn, so bewegt, daB sich unterschiedliche Entfernun- 
gen d(t), unterschiedliche Winkellagen 7(1) und in einer be- 
vorzugten Ausfuhrungsform auch unterschiedliche Relativ- 
geschwindigkeiten vR(t) zwischen dem Objektsensor und 
dem Referenzreflektor ergeben. Dabei wird von einer MeB- 
welle, die von dem Referenzreflektor reflektiert und danach 
wieder empfangen wird, eine Iniensitatsverteilung P(y) be- 
stimmt, anhand derer die Ausrichtung der Strahlcharakteri- 
stik des Objektsensor uberpruft wird. Daran anschlieBend 
wird ein Kennzeichen erzcugt, anhand dessen eine falsche 
Ausrichtung der Strahlcharakteristik erkannt werden kann. 
Besonders vortcilhaft ist, daB die Winkellagen 7(t), die zur 
Bildung der Iniensitatsverteilung P(y) benotigt werden, al- 
lein anhand der vom Objektsensor jewei is gemessenen Ent- 
fernung d(t) oder auch anhand der gemessenen Relativge- 
schwindigkeit sowie der gewiililten GroBen der Vorrichtung 
bestimmbar sind. 

Ebenfalls ein Vorteil der Erfindung ist, daB zur Durchfuh- 
rung der Uberprufung keine spezieilen MeBgerate wic 
Hochfrequenz-, Laser- odcr SchallmcBgerate benotigt wer- 
den. Ein weiterer, wcsentlicher Vorteil ist, daB mit der ge- 
nannten Vorrichtung bzw. dem genannten Verfahren neben 
der Uberprufung der Ausrichtung auch Funktionstesls des 
Objektsensors moglich sind. Aufgrund der determinierten 
Bewcgung des Reflekiors und des sich daraus ergebenden 
determinierten Verlaufs der Entfernung d(t) kann beispiels- 
weise die grundsatzliche Funkiion der Entfcrnungsmessung 
uberpruft werden. Ebcnso kann eine McBgcnauigkeit bei der 
Entfernungsmessung odcr eine Strcuung der MeBgenauig- 
keii uberpruft werden. Verfugt der Objektsensor Liber die Fa- 
higkeit, eine Relativgeschwindigkcii vR(t) eines Objektcs 
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zu besiiniinen, kann auch diese Fahigkeit aufgrund der de- 
tenninierten Bewegung des Reflektors hinsichtlich ihrer 
grundsatzlichen Funktion, ihrer MeBgenauigkeit und der 
Streuung der MeBwerte uberpruft werden. Rhen falls auf- 
grund der determinierten Bewegung des Reflektors und der 
damit verbundenen Modulation der reflektierten MeBwelle 
konnen unerwunschte Reflexionen der MeBwelle von Ob- 
jekien aus der Umgebung, beispielsweise einer Wand, klar 
von den erwunschten Reflexionen des Reflektors getrennt 
werden. Nicht. zuletzt ist. die genannle Vorrichtung auf einfa- 
che Weise realisierbar. 

Nachfolgend wird ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung 
anhand einer Zeichnung erlautert: Es zeigen 

Fig. 1 eine Skizze einer erfindungsgemaBen Vorrichtung 
und Fig. 2 ein FluBdiagramm des erfindungsgemaBen Ver- 
fahrens. 

Fig. 1 zeigt eine schematische Skizze einer erfindungsge- 
inaBen Vorrichtung. Gcgcniibcr cineni Objektsensor 10 bc- 
findet sich ein Reflektor 11, der vorzugsweise als sogenann- 
ter Corner- odcr Tripe Ircflekror ausgestaltet. ist. Ein solcher 
Reflektor besitzt die Eigenschaft, auftreffende MeBwellen 
jeweils in der Richtung zu reflektieren, aus der sie gekom- 
inen sind. Der Reflektor 11 ist an zwei vertikal stehenden, 
synchron zueinander drehbaren Radern 12a und 12b befe- 
stigl. Ziel dieser Konstruklion ist, daB der Refleklor 11 auf 
einer vcrtikalen Kreisbahn derart bewegbar ist, daB seine 
Offnung bzw. seine effektive Reflexionsflache s lets in Rich- 
tung des Objektsensors 10 zeigt. Dies kann. ohne andere 
Konstruktionstbnnen auszuschlicBen, beispielsweise da- 
durch geschchen, daB die beiden Rader 12a und 12b hori- 
zontal zueinander versetzt sind. Der Reflektor 11 ist dann 
beispielsweise mil. seiner trichtertormigen Offnung an dem 
weiter vorstehenden Rad 12a und niit seine m geschlosseneu 
Ende, das den tat sac h lie hen Reflexionspunkt 15 symboli- 
siert, an dem weiter zuruckstehenden Rad 12b befestigt. 

Des weitercn sind zur Darstellung der nachfolgend erlau- 
terten Zusammenhange verschiedene BemaBungen und Ori- 
entierungslinien eingczeichnet. Eine erste Linie 13 verlauft 
voni Objektsensor 10 horizontal in Richtung der beiden Ra- 
der 12a und 12b. Eine zweite Linie 14 gibt bezogen auf 
diese crste Linie 13 eine jeweils momentane Winkellage y(t) 
zwischen deni Reflektor 11 und dem Objektsensor 10 an. 
Die Linie 14 synibolisiert die Richtung. aus der der Objekt- 
sensor 10 jeweils eine von deni Reflektor 11 rcflektierte 
MeBwelle enipfangt . Die Hohe, in der sich der Objektsensor 
10 uher dent Boden befindet, ist milder GroBe zS bczeich- 
net." 

Die Bestinimung einer jeweils momentanen Position des 
Reflektors 11 bzw. cines effekliven Reflexionspunktes 15 
wird hier auf den Mittelpunkl des Rudes 12b bezogen. Die- 
ser Mitlelpunkt, utn den das R:id 12b drchbar ist. befindet 
sich in einer Hone zO oberhalb des Bodens. Dabei kann die 
GroBe zO identisch sein mil der Hohe des Objektsensors zS. 
Dies ist jedoch keine notwendige Voraussetzung. Eine ange- 
nommene Drehrichtung der beiden Rader 12a und 12b ist 
bcispielhaft durch einen Pfcil 16 bezcichnet, sic kann jedoch 
ohne Funktionseinschrankung auch entgegengesetzt ge- 
wahlt werden. Die Drehgeschwindigkeit der Rader wird niit 
(0 bezcichnet. Ausgchcnd von einer Referenzlinie 17. die 
senkrechl durch den Miliel- bzw. Drehpunkt des Rades 12b 
verlauft, ist eine Koordinaic \|/(t) angedcutet, die eine ino- 
mentanc Drehwinkelstellung des Rades 12b und dainit auch 
des Rades 12a und des Reflektors 11 bezcichnet. y(l.) ergibt 
sich aus der Drehbcwegung der Rader 12a und 12b sowie ei- 
ner Anfangsdrchwinkclstcllung <p zu 

\|/(t) = (p • 1 + (p (1) 
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Ein GroBe dO gibt die Entfemung zwischen dem Objekt- 
sensor 10 und dem Mitlelpunkt des Rades 12b an. Ausge- 
hend von diesen definierten GroBen lassen sich folgende 
inatheniatische Zusaninienhange aus den geometrischen Re- 
ziehungen herleiten: 

d(t) = d0 + R • sin(\|/(t)) (2) 

vR(t) = co ■ R • cos(V|/(i)) (3) 

z(t) = z0 + R • cos(y(t)) (4) 

wobei die einzelnen GroBen entsprechend der Fig. 1 be- 
zcichnet sind. Bezogen auf die Hohe des Objektsensors zS, 
d. h. im Bezug auf die Linie 13 crhalt man dann eine mo- 
mentane Winkellage zwischen dem Objektsensor 10 und 
dem Reflektor 11 von 

7(t) = arctan((z(t> - zS)/d(t)) (5) 

Dieser Zusammenhang kann naherungsweise auch fol- 
gendermaBen berechnet werden: 

7(t) = (z(t) - zO) /d0 + (R/dO) ■ coseF(t)) (6) 



25 



Zur Durchfuhrung des erfindungsgemaBen Verfahrens 
sendet der Objektsensor 10 MeBwellen in Richtung des Re- 
flektors 11. Dieser wird dabei auf der Kreisbahn, die sich 
durch die Bewegung der beiden Rader 12a und 12b ergibt, 

30 bewegt. Aus dieser Bewegung resullieren unterschiedliche 
Winkellagen yCO un d unterschiedliche Entfernungen d(t) 
zwischen dem Objektsensor 10 und dem Reflektor 11. 
Ebenso ergeben sich unterschiedliche Relativgesehwindi- 
gleiten vR(t) in radialer Richtung. Der Objektsensor 10 be- 

35 stimuli beispielsweise anhand der Laufzeit der ausgesende- 
ten und wieder empfangenen MeBwellen zumindest die un- 
terschiedlichen Entfernungen d(t) sowie eine Intensital P(t) 
der empfangenen MeBwellen. Anhand dieser bestimmten 
GroBen laBt sich wie nachfolgend erlautert die vertikale 

40 Ausrichtung des Objektsensors 10 uberprufen. Gleichzeitig 
damit verbunden sind auch die bereits angesprochenen wei- 
teren Funktionstests des Objektsensors 10. 

Fig. 2 zeigt ein FluBdiagramm eines erfindungsgemaBen 
Verfahrens. In den Schritlen 201 und 202. die zeitgleich 

45 durchgefuhrt werden, werden die momentane Entfernung 
d(t) des Reflektors und die Intensital P(t.) der wieder emp- 
fangenen MeBwelle nach allgemein bekannten und bei gat- 
tungsgemaBen Objektscnsoren ublichen Verfahrcn be- 
stimmt. Diese Aufnahme der McBwerte kann vollstiindig zu 

50 Beginn des Verfahrens oder alternativ schritt weise in einer 
iterativen Durchfuhrung des Verfahrens ertblgen. 

Erganzend kann, sofern der Objektsensor uber diese Fii- 
higkeit verfugt, geniiiB Schritt 211 auch eine Relativgc- 
schwindigkeit vR(t) des Reflektors 11 gegenubcr dem Ob- 

55 jektsensor 10 bestinmu werden. Dieser erg anzende, jedoch 
nicht notwendige Schritt ist durch die gestrichelte Linie 214 
angedcutet. In Schritt 203 wird auf der Basis der Gleichung 
(2) die momentane Drehwinkelstellung \y(t) der Rader 12a 
und 12b und damit des Reflektors 11 bestimmt. Flicrzu ist 

60 die Gleichung (2) folgcndermaBcn umgestellt: 

y(l) = arcsin ((d (t) - dO) /R) (7) 

Alternativ kann die inonientane Drehwinkelstellung \\f(i) 
65 auch gcniaB Schritt 212 anhand der gcmcsscncn Rclativge- 
schwindigkeit vR(t) bcstiinml werden, indem Gleichung (3) 
folgendermaBen umgestellt und angewendet wird: 
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\|/(t) = arccos(vR(t)/ct) • R)) (8) 

In Schritt 204 wird anhand der zuvor bestimmten Dreh- 
winkelstellung \|/(t.) und gemaB Gleichung (4) eine momen- 
tane Hohe z(l) des Reflektors 11 berechnet. Alternativ kann 
auch diese geniaB Schrilt 213 anhand der Relativgeschwin- 
digkeit vR(t) bestiinnit werden. Die in diesem Fall benotigte 
Gleichung ergibt sich, wenn man Gleichung (3) in Glei- 
chung (4) einseizi zu 

z(i) = zO + vR(t)/(D (9) 

In Schrilt 205 wird entsprechend Gleichung (5) anhand der 
zuvor best i in ml en momentanen Hohe z(t) und anhand der 
Entfernung d(t) die niomentane Winkellage 7(t) zwischen 
dem Ob jeki sensor 10 und dem Reflektor 11 bestimmt. Auf 
diese Wei so erhali man einen Zusammenhang. zu welchem 
Xciipunki t sich der Reflektor 11 in wclchcr vcrtikalcn Win- 
kellage y gegenuber dem Objektsensor 10 befunden hat. 
Dieses y(t) wird daran anschlieBend in Schritt 206 mil der 
gemaB 202 gemessenen Intensitat P(t) in Beziehung gesetzt. 
Mil anderen Wonen, es erfolgt anhand der jeweils identi- 
schen '/eilpunkie t eine Zuordnung, welche Intensitat P bei 
we I c her Winkellage y bestimmt wurde. Der sich ergebende 
'/.usammcuhaug P(y) enlspricht zumindest ausschniltsweise 
einer in diesem konkreten Ausfuhrungsbeispiel vertikalen 
Sirahlungscharaktcristik des Objektsensors 10. Diese wird 
dann beispielsweise hinsichtlich ihres Maximal wertes aus- 
geweriet. 

Da/.u wird in Schritt 207, wiederum beispielhaft, zu- 
niichsl ein Maximal wert P ma x der Intensitat der empfange- 
nen MeBwelle bestimmt. Mit y inaK wird nachfolgend die 
Winkellage bezcichnet, bei der sich diese maximale Intensi- 
Pmax ergeben hat. Die Winkellage y inax enlspricht der 
ITuuptstrahiriehlung des Objektsensors 10. Zur Auswertung 
bzw. IJberpruTung wird geniaB Schritt 208 eine Differenz 
zwischen dem bestimmten Winkel 7, nax und einem Winkel 
Ysoii- der einen Sollwer! der vertikalen Winkellage und damit 
der Ausrichiung der Strahlcharakteristik des Objektsensors 
10 angibi, besiimnil. Weit.erh.in erfolgt in einer Abfrage eine 
UberpruTung, oh diese Differenz kleiner oder gleich einem 
vorgegebenen Sch well wert X ist. 1st dies der Fall, ist gemaB 
Schriti 209 die vcrlikale Ausrichiung der Strahlcharakteri- 
stik des Objeki sensors 10 in Ordnung. Dies kann voni Ob- 
jektsensor 10 beispielsweise uber eine Schnittstelle mil 
Hi He eines digit alen Statuswortes oder anhand eines opti- 
schen Signals signalisiert werden. 

Andernlalls crfolm geniaB einer bevorzuetcn Ausfuh- 
rungsform des Verfahrcns in Schritt 210 eine Ausgabe der 
Differenz zwischen den Winkeln y mav und 7 soll . Anhand des 
Vor/.cichens dieser Differenz kann dann beispielsweise er- 
kannl werden, ob die Ausrichtung der Strahlcharakteristik 
zu hoch oder zu niedrig ist. Alternaliv konnen beispiels- 
weise zwei Leuchtmiitel jeweils so angesteuerl werden, daB 
das Eine eine zu hohe und das Andere eine zu niedrige Aus- 
richiung anzcigt. 

A hern at iv zur Auswertung der Strahlcharakteristik P(y) 
hinsichilich ihres Maximal wertes, kann auch cine Auswer- 
tung hinsichtlich zweicroder noch mehr Intensitalswerte er- 
folgen, die beispielsweise uin 3 dB gegenuber dem gemes- 
senen Maximalwcrt abgefallen sind. Die Auswahl der fur 
eine konkreie Anwendung geeignetercn Alternaiive sei da- 
bei dem Faehmann iiberlassen. 

Auch wenn das hier beschricbene Ausfuhrungsbeispiel 
vorzugsweise zur Uberpriifung einer vertikalen Ausrichiung 
einer Strahlcharakteristik eines Objektsensors dient, der an 
oder in einem Kraft f ah rzeug befestigt ist, ist dieses Verfah- 
ren nichi auf diesen Anwcndunszsfall alleine beschrankt. Ei- 



nem Faehmann istes ohne weiteres moglich, das Grundprin- 
zip derErfindung auf andere Anwendungsbereiche zu iiber- 
tragen. So laBt sich beispielsweise auch eine horizontale 
oder eine beliebige sch rage Ausrichtung eines Objektsen- 

5 sors 10 uberpriifen, indem die Vorrichtung bestehend aus 
dem Reflektor 11 und den beiden Radcrn 12a und 12b in der 
zu uberprufenden Richtung geneigt wird. Eine horizontale 
Ausrichtung laBt sich demnach uberprufen, indem der Re- 
flektor 11 auf einer horizonialen Kreisbahn bewegt wird. 

to Selbstverstandlich kann die Vorrichtung auch zur Uberpru- 
rung von Objekt- oder auch Entfernungssensoren genutzt 
werden, die nicht in oder an einem Kraft fahrzeug montiert 
sind. 

Variationen des grundsatzlichen erfindungsgemaBen Ver- 
15 fahrens ergeben sich, wic in Fig. 2 bereits anhand der gestri- 
chelten Linien angedeuteu wenn eine Relativgeschwindig- 
keit vR(t) gemaB Schritt 211 bestimmt wird. 

Implement icrt werden kann das crfindungsgcmaBc Vcr- 
fahren wahlweise entweder in einer Steuercinhcit des Ob- 
20 jektsensors 10 oder beispielsweise in einem davon getrenn- 
ten Diagnosemittel, welches dann mit dem Objektsensor 10 
uber eine geeignete Schnittstelle verbunden wird. 
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Patentanspriiche 

1. Verfahren zur Uberpriifung der Ausrichtung einer 
Strahlcharakteristik eines Objektsensors (10), insbe- 
sondere der vertikalen Ausrichtung eines in dieser 
Ebene nicht winkelauflosenden Radarscnsors, wobei 
der Objektsensor mit Hilfe ausgesendeter und wieder 
empfangener, reflektierter Me 6 we lien mindestens eine 
Entfernung d(t) eines MeBobjekts ini Erfassungsbe- 
reich des Objektsensors bestimmt, dadurch gekenn- 
zcichnet, 

- daB als MeBobjekt ein Referenzreflektor (11) 
dient, der sich wahrend mindestens eines MeBzy- 
klus auf einer determinierlen Bahn (12a, b) be- 
wegt, so daB sich unterschiedliche Enllernungen 
d(t) und unterschiedliche Winkellagen 7(1) zwi- 
schen dem Objektsensor und dent Referenzreflek- 
tor ergeben, 

- daB eine Intensitatsverteilung P(y) der empfan- 
genen, von dem Referenzreflektor retlcktierten 
MeBwelle bestimmt wird (206), 

- daB anhand der bestimmten Intensitatsvertei- 
lung P(y) die Ausrichtung der Strahlcharakteristik 
des Objektsensors uberpruft wird (207, 208) und 

- daB ein Kennzeichen erzeugt wird, anhand des- 
sen cine falsche Ausricht ung der Strahlcharakteri- 
stik des Objektsensors erkannt werden kann 
(210). 

2. Verfahren nach Anpruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB der Referenzreflektor (11) sich auf einer Kreis- 
bahn bewegt, deren Radius in der Ebene liegt, in der 
die Ausrichtung der Stralileharakieristik uberpruft wer- 
den soli. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zcichnet. daB die Winkellagen y(i) mindestens anhand 
der Entfernung d(t) bestimmt werden (203-205). 

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zcichnet, daB die Winkellagen y{t) mindestens anhand 
einer Rclativgcschwindigkeit vR(t) bestimmt werden 
(203-205). 

5. Verfahren nach Anspruch 3 oder 4. dadurch gekenn- 
zcichnct, daB die Intensitatsverteilung P(y) anhand ei- 
ner gemcssenen Intensitatsverteilung P(t) und anhand 
der bcstimmien Winkellagen y(i) bestimmt wird (206). 

6. Vorrichtung zur Uberpriifung der Ausrichiung einer 
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Strahlcharakteristik eines Objektsensors (10), insbe- 
sondere der vertikalen Ausrichtung eines Radarsensors 
in oder an einem Kraft fahrzeug, wobei der Objektsen- 
sor (10) mil. Hilfe ausgesendeter und wieder enipfange- 
ner MeBwellen mindestens eine Entfernung d(t) eines 5 
McBobjekts im Erfassungsbercich des Objekt sensors 
(10) bestimmt, dadurch gekennzeichnet, daB die Vor- 
richtung einen Referenzreflektor (11) fur die ausgesen- 
deten MeBwellen en t halt, der auf einer deteniiinienen 
Bahn (12a, b) bewegbar ist, wobei sich auf dieser Bahn 10 
unterschiedliche Entfernungen d(t) und unterschiedli- 
che Winkellagen y(t) zwischen dem Objektsensor (10) 
und dem Referenzreflektor (11) ergeben. 

7. Vbrrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB der Referenzreflektor (11) auf einer 15 
Kreisbahn bewegbar ist, deren Radius R in der Ebene 
liegt, in der die Ausrichtung der Strahlcharakteristik 
ubcrpruft wcrdcn soil. 

8. Vbrrichtung nach Anspruch 6 oder 7, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Referenzreflektor (11) an zwei 20 
gleich groBen, synchron drehbaren, exzentrisch zuein- 
ander angeordneten Radern befestigbar ist, so daB 
seine wirksame Reflexionsflache an jedetn Ort der zu 
durchlaufenden Bahn in Richtung des Objektsensors 
(10) zeigl. 25 

9. Vbrrichtung nach einem der Anspruche 6 bis 8, da- 
durch gekennzeichnet. daB der Referenzreflektor (11) 
ein Corner- oder ein Tripelrcflektor ist . 
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